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 要  旨 
 
近年，自由度よりアクチュエータの数が少ない劣駆動システムの制御に関する
研究が盛んに行われている．このような劣駆動システムの基本特性を持つシステ
ムとして，慣性ロータを用いた倒立振子システムが挙げられる．このシステムは
棒の一端が固定軸に繋がっており，もう一端には円盤が取り付けられているもの
である．アクチュエータは棒と円盤の間で作用し，固定軸には働かない．このシ
ステムに対しては，棒を倒立状態で静止させることが目的とされている．一方，
実システムにおいては，関節の可動範囲が限られていたり，関節を駆動するアク
チュエータの性能により印加可能な入力の大きさは制限される．したがって，シ
ステムを安定化することと同時に，状態や入力の制約を考慮して制御系を設計し
なければならない． 
本研究では、状態及び入力に制約を持つ劣駆動な機械システムの安定化制御を
目的とする．システムの安定化については，Ortegaらにより提案されている
Interconnection and Damping Assignment- Passivity Based Control法を用いる．
この手法は，ハミルトニアン(エネルギー関数)を整形する入力を設計する手法で
ある．整形後のハミルトニアンの最小値を元のシステムの所望の平衡点に置くよ
うに入力を設計することで，受動性に基づきその平衡点を安定化することができ
る．ここでは，ハミルトニアンの整形によって，その初期値に対するレベル集合
が制約条件を満足するように設計することで，状態制約が満足されることを示す．
さらに，入力のダンピングゲインを適切に調整することで安定性を損なわずに入
力制約を満足できることを示す．最後に，これらの本手法の有効性を確認するた
めに，状態制約及び入力制約をもつ慣性ロータを用いた倒立振子システムに適用
し，シミュレーションを行う．その結果により，状態制約及び入力制約を満足し
ながら安定化を行うことができ，本手法が有効であることが示される． 
 
